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Roboter-basierte Gangdatenaufnahme und —analyse zum
Orientierungs- und Mobilitatstraining fiir blinde und
seheingeschrankte Personen

Beschreibung des Themas:

Am Fachgebiet Neuroinformatik und Kognitive Robotik wird in einem Forschungs-
schwerpunkt, roboterassistiertes Lauftraining in der klinischen Rehabilitation, in
den Bereichen Neurologie, Orthopadie und Ophthalmologie untersucht.

Im Ergebnis des von Thiiringen geférderten Projekts ROGER (2015-2019) wurde
ein personlicher Trainingsroboter als Demonstrator entwickelt, der Patienten
nach orthopadischen Operationen der Hiifte in einer stationaren Rehabilitation
bei personalisierten Ganglibungen zur Wiederherstellung eines normalen physio-
logischen Gangbildes assistiert. Ziel dieser Masterarbeit ist basierend auf den
Erkenntnissen des Projekts ROGER die Entwicklung einer Anwendung zur Aufnah-
me und Analyse von Gangdaten blinder und seheingeschrankter Personen wahr-
end des nutzerzentrierten Lotsens auf einem Klinikgang. Gangfehler im Diagonal-
schritt in Arbeitshaltung sollen online erkannt und dem Trainierenden Uber ein
aktustisches Feedback vermittelt werden.

Detaillierte Aufgabenstellung:

* Inbetriebnahme eines Roboterdemonstrators zur Aufnahme von Gangdaten blinder- und
seheingeschrankter Personen unter klinischen Einsatzbedingungen (Mapping— und
Navigationsbehaviors werden gestellt und vorab in Betrieb genommen) durch
Implementierung einer Applikation zur Aufnahme von Gangdaten in Tapes (nutzerzentriertes
Lotsens wird gestellt)

* Aufnahme von beispielhaften Gangdaten mit exemplarischen Gangfehlern in Tapes

* Implementierung von Datenvorverarbeitungsmethoden sowie Erfassung und Tracking des
Blindenstocks, Analyse der Kinect Azure SDK Daten hinsichtlich Kdrperhaltung sowie des
Trackings der FulBknochel

* Untersuchung der Notwendigkeit der Integration von Laserdaten zum Beintracking

* Implementierung einer regelbasierten Erkennung von Gangfehlern beim Diagonalschritt in
Arbeitshaltung

* Implementierung einer mira-basierten online Fehlerannotation

* Anpassung eines am Fachgebiet vorhandenen Labeltools zur offline Annotierung der
Laufsequenzen bezliglich typischer Fehlerkategorien

* Recherche, Implementierung und Test von Feedbackstrategien
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